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Vorrichtung zur Seitenauf pralldetektion in einem 
Kraf tf ahrzeug 

Stand der Technik 

Die Erfindung geht aus von einer Vorrichtung zur 
Seitenaufpralldetektion in einem Kraf tf ahrzeug nach der 
Gattung des unabhangigen Patentanspruchs . 

Es ist bereits bekannt, einen Seitenaufprall zu detektieren, 
wobei es zu einer Seitenteilver f ormung des Kraf tf ahr zeugs 
kommt. Zum einen liegen indirekte MeUmethoden vor, wie 
beispielsweise iiber einen adiabatischen Druckanstieg in 
einem Seitenteil des Fahrzeugs, oder iiber direkte 
MeJimethoden, beispielsweise iiber eine Dehnmeflstreif enf olie . 
Eine Methode, die unabhangig von der Seitenteilver f ormung 
arbeitet, ist die Seitenaufpralldetektion iiber einen 
Beschleunigungs sensor . 

Vorteile der Erfindung 

Die erf indungsgemafte Vorrichtung zur Seitenaufpralldetektion 
in einem Kraf tf ahrzeug mit den Merkmalen des unabhangigen 
Patentanspruchs hat demgegenuber den Vorteil, dass mit dem 
wenigstens einen Abstandssensor nur echte Verformungen des 
Seitenteils detektiert werden, wobei dann auch die 
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Intrusionsgeschwindigkeit in das Fahrzeug bestimmbar wird. 
Dadurch ist es moglich, mehrstufige oder gar stufenlose 
Riickhaltesysteme situationsgerecht anzusteuern, da uber die 
Bestimmung der Intrusionsgeschwindigkeit auch eine 
Abschatzung von moglichen Verletzungen von Insassen moglich 
wird. Dariiber hinaus weist die erf indungsgemafle Vorrichtung 
eine hohere Robustheit gegenuber harten Fahrmanovern auf, da 
eben nur. echte Verf ormungen des Seitenteils detektiert 
werden. Schlieftlich sind auch Abstandssensoren weniger 
aufwendig, so dass eine Kostenersparnis eintritt. 

Durch die in den abhangigen Anspriichen aufgefuhrten 
Mafbnahmen und Weiterbildungen sind vorteilhafte 
Verbesserungen der im unabhangigen Patentanspruch 
angegebenen Vorrichtung zur Seitenauf pralldetektion in einem 
Kraftf ahrzeug moglich. 

Besonders vorteilhaft ist, dass die Abstandssensoren als 
optlsche Sensoren ausgebildet sind, wobei insbesondere 
Inf rarotlicht verwendet wird. Dies fiihrt zu einem sehr 
robusten Meliprinzip, da die Beeinf lussung durch Fremdlicht 
a'usgeschlossen wird. Als Sender bei solchen optischen 
Abstandssensoren sind vorzugsweise Leuchtdioden oder 
Laserdioden einsetzbar und als Empfanger Fotodioden aber 
auch Bolometer sind denkbar. Alternative Meflprinzipien sind 
Ultraschall und Mikrowellen. Zu Beginn des Betriebs der 
erf indungsgemalien Vorrichtung wird vorteilhaf terweise ein 
Einmeftvorgang vorgenommen, urn die Sendeleistung optimal 
einzustellen, wobei wahrend des Betriebs eine Nachfuhrung 
des Arbeitspunkts durch eine geeignete Regelschaltung 
erfolgt. Damit ist immer ein optimaler Betrieb der 
erf indungsgemafien Vorrichtung garantiert. 

Weiterhin ist es von Vorteil, dass als den Reflektor 
entweder die Oberflache des Verteif ungsrohrs selbst 
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verwendet wird Oder, wenn es konstruktive Gegebenheiten des 
Seitenteils erfordern, eine Metallplatte mit dem 
Versteifungsrohr verbunden wird, die dann als Reflektor 
wirkt und vorzugsweise als Blechteil ausgefuhrt ist. Solche 
konstruktiven Situationen konnen insbesondere durch ein 
Seitenf enster bedingt sein. 

Schliefllich ist es auch von Vorteil, dass ein 

Plausibilitatssensor vorliegt, der zur Oberprufung auf einen 
Seitenaufprall verwendet wird, so dass keine Fehlsignale der 
Abstandssensoren zu einem Auslosen von Riickhaltemitteln 
fiihren. Dieser Plausibilitatssensor wird iiblicherweise als 
Beschleunigungssensor ausgefuhrt. Es sind hier jedoch auch 
andere Sensortypen wie Druck und Temperatur verwendbar. 

Zeichnung 

Ausf iihrungsbeispiele der Erfindung sind in der Zeichnung 
dargestellt und werden in der nachf olgenden Beschreibung 
naher erlautert. Es zeigt 

Figur 1 ein Blockschaltbild der erf indungsgemaJien 
Vorrichtung, 

Figur 2 eine erste Seitenansicht der er f indungsgemaften 
Vorrichtung, 

Figur 3 eine zweite Seitenansicht der erf indungsgemaften 
Vorrichtung und 

Figur 4 das Abstandsmeftprinzip . 
Beschreibung 

Bei einem Seitenaufprall verformt sich ein Versteifungsrohr, 
das in einem Seitenteil eines Kraf tf ahr zeugs angebracht ist 
derart, dass sich sein Abstand zum Innenblech des 
Seitenteils verringert. Am Aufprallort entspricht dies einer 
Eindring- oder Intrusionsgeschwindigkeit , welche gleich der 
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Eindringgeschwindigkeit des Objekts selbst ist. 

Erf indungsgemafi wird nun die Intrusion des Versteif ungsrohrs 

mittels Abstandssensoren bes'timmt. 

In Figur 1 ist ein Blockschaltbild der erf indungsgemaften 
Vorrichtung dargestellt. Ein Seitenteil 1 weist an der 
Fahrzeugaufienseite ein Turversteif ungsrohr 2 auf und auf der 
Fahrzeuginnenseite drei Abstandssensoren 3, die jeweils iiber 
Datenein-/-ausgange mit einem Steuergerat 4 verbunden sind, 
das iiber einen vierten Datenein-/-ausgang mit einem 
Beschleunigungssensor 5 verbunden ist, der sich ebenfalls im 
Seitenteil 1 befindet. 

Das Steuergerat 4, das einen Prozessor aufweist, steuert in 
Abhangigkeit von den Sensorsignalen ein Ruckhaltesystem an. 
Der Beschleunigungssensor 5 dient als Plausibilitatssensor , 
um ein Seitenaufprallfehlsignal durch die Abstandsensoren .3 
zu erkennen. Die Abstandssensoren 3 sind mit ihrem 
Mefiprinzip in Figur 4 dargestellt. Hier ist ein optischer 
Abstandssensor 3 mit einem optischen Sender 8 und einem 
optischen Empfanger 9 dargestellt, wobei die 
Abstrahlrichtung von dem Sender 8 und die Empf angsrichtung 
fur den Empfanger 9 auf einen festen Winkel eingestellt 
sind, bei dem maximale Empf angsintensitat zu erwarten ist. 
Bewegt sich nun das Versteif ungsrohr 2 in die Richtung 10, 
kommt es zu einer Intensitatsabsenkung der empfangenen 
optischen Signale am Empfanger 9. Als Sender wird hier eine 
LED (Light Emitting Diode) und als Empfanger eine Fotodiode 
verwendet. Alternativ ist hier auch eine Ultraschallsender-/ 
und -Empfanger und eine Mikrowellensender-/ und -Empfanger- 
Kombination moglich. 

Durch das Einsetzen mehrerer Abstandssensoren ist eine 
Verifikation und eine bessere Beurteilung des 
Seitenaufpralls moglich. Der optische Abstandssensor 3 
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verstarkt, filtert und digitalisiert die Sensorsignale und 
ubertragt sie zu dem Steuergerat 4 als digitalen Datenstrom. 
Das Steuergerat 4 vergleicht dann die Sensorsignale mit 
vorgegebenen Schwellwerten, um einen Seitenaufprall zu 
erkennen und die Intrusionsgeschwindigkeit zu bestimmen. 
Anhand dieser Daten werden dann Riickhaltemittel angesteuert. 
Unter Riickhaltemittel sind hier insbesondere Airbags und 
Gurtstraffer zu verstehen. Dabei werden auch die 
Beschleunigungssensorsignale von dem Beschleunigungssensor 5 
mit vorgegebenen Schwellwerten verglichen, wobei sowohl die 
Beschleunigungssignale als auch integrierte 
Beschleunigungssignale, also Geschwindigkeitssignale mit 
Schwellwerten verglichen werden. Nur, wenn auch der 
Beschleunigungssensor 5 einen Seitenaufprall anzeigt, dann 
steuert das Steuergerat 4 tatsachlich die Riickhaltemittel 
an. Das Steuergerat 4 kann in dem Seitenteil 1 plaziert sein 
oder aufierhalb, wobei dann die Sensorsignale beispielswei se 
iiber einen Bus oder Zweidrahtleitungen zu dem Steuergerat 4 
ubertragen werden. 

In Figur 2 ist eine erste Seitenansicht der 

erf indungsgemaflen Vorrichtung dargestellt. In dem Seitenteil 

1 ist das Versteifungsrohr 2 direkt gegenuber dem optischen 
Abstandssensor 3 angebracht . Eine Scheibe 6 ist im 

eingef ahrenen Zustand iiber der optischen Obertragungsstrecke 
zwischen dem Versteifungsrohr 2 und dem optischen Sensor 3. 

In Figur 3 ist eine zweite Ansicht der erf indungsgemaften 

Vorrichtung dargestellt. Die Scheibe 6 ist nun im 

eingef ahrenen Zustand so tief, dass sie das Versteifungsrohr 

2 abdeckt. Daher ist der Sensor 3 gegenuber einem 
Ref lektorblech 7, das mit dem Versteifungsrohr 2 fest 
verbunden ist, so dass eine Verbiegung des Versteifungsrohr 
2 auch zu einer Verbiegung des Reflektors 7 fuhrt. 
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In Figur 5 ist eine Regelschaltung zur Nachfuhrung des 
Arbeitspunktes des optischen Sensors 3 dargestellt. Dies 
gilt analog fur einen Ultraschallsensor beziehungsweise eine 
Mikrowellensensor . Der Sender 8, hier die LED, strahlt das 
Licht auf das Versteifungsrohr 2 ab, das dann in den 
Empf anger 9, die Photodiode, reflektiert wird. Der Sender 8 
wird von einer Treiberschaltung 12 betrieben, die den 
Arbeitspunkt einstellt. Das Ausgangssignal des Empf angers 9 
geht auf einen Mefiverstarker 9, der uber einen ersten 
Ausgang mit dem Steuergerat 4 verbunden ist. Alternativ ist 
es hier moglich, dass noch eine Analog-Digital-Wandlung des 
verstarkten Empf angs signals erfolgt, bevor es zum 
Steuergerat 4 ubertragen wird. Auch eine Vorverarbeitung, 
beispielsweise ein Schwellenwertvergleich, sind hier vor der 
Ubertragung moglich. 

Uber einen zweiten Ausgang ist der Mefiverstarker 11 an einen 
positiven Eingang eines Komparators 13 angeschlossen . Dieses 
Ausgangssignal des Mefiverstarkers, eine Spannung, wird hier 
mit einer Ref erenzspannung verglichen, urn die an den Ausgang 
des Komparators angeschlossene Treiberschaltung 12 
nachzufuhren, so dass der Sender 8 eine Lichtleistung 
abgibt, die zu einem der Ref erenzspannung entsprechenden 
Empfangssignal fuhrt. Damit wird eine Regelung der 
Sendeleistung erreicht. Insbesondere Verschmut zungen des 
Versteif ungsrohrs beziehungsweise des Reflektors oder 
Bauteilveranderungen konnen hierdurch kompensiert werden. . 
Bei der Verwendung eines optischen Meftprinzips ist es 
weiterhin moglich, eine Optik fur den Sender 8 
beziehungsweise den Empfanger 9 zu Fokussierung zu 
verwenden . 
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Ansprtiche 

1. Vorrichtung zur Seitenauf pralldetektion in einem 
Kraftfahrzeug, wobei die Vorrichtung wenigstens einen Sensor 
(3) in einem Seitenteil des Kraf tf ahrzeugs zur Erfassung der 
Seitenteilverf ormung und ein Steuergerat (4) zur Auswertung 
von Sensorsignalen des wenigstens einen Sensors (3) 
aufweist, dadurch gekennzeichnet , dass in dem Seitenteil ein 
Versteifungsrohr (2) angebracht ist, das mit einem Reflektor 
(7) verbunden ist, dass der wenigstens eine Sensor (3) als 
Abstandssensor ausgebildet ist und einen Abstand zu dem 
Reflektor (7) erfasst und das Steuergerat (4) in 
Abhangigkeit von dem Abstand einen Seitenaufprall erkennt . 

2. Vorrichtung nach Anspruch 1, dadurch gekennzeichnet, dass 
der Abstandssensor (3) als optischer Sensor ausgebildet ist. 

3. Vorrichtung nach Anspruch 1 Oder 2, dadurch 
gekennzeichnet, dass die Oberflache des Versteif ungsrohrs 
als. Reflektor ausgebildet ist. 

4. Vorrichtung nach Anspruch 1 Oder 2, dadurch 
gekennzeichnet, dass das Versteifungsrohr mit einer 
Metallplatte als dem Reflektor verbunden ist. 

5. Vorrichtung nach einem der vorhergehenden Anspruche, 
dadurch gekennzeichnet, dass nach dem Betriebsstart der 
Vorrichtung der wenigstens eine Abstandssensor (3) einen 
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Einmeftvorgang zur Einstellung einer Sendeleistung 
durchfuhrt. 

6. Vorrichtung nach Anspruch 5, dadurch gekennzeichnet , dass 
der wenigstens eine Abstandssensor (3) mit 'einer 
Regelschaltung verbunden ist, um die Sendeleistung wahrend 
des Betriebs einzuregeln. 

7. Vorrichtung nach einem der vorhergehenden Ansprtiche, 
dadurch gekennzeichnet, dass in dem Seitenteil (1) ein 
weiterer Sensor (5) untergebracht ist, der als 
Plausibilitatssensor dient. 
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Vorrichtung zur Seitenauf pralldetektion in einem 
Kraf tf ahrzeug 

Zusammenf assung 

Es wird eine Vorrichtung zur Seitenauf pralldetektion in 
einem Kraf tf ahrzeug vorgeschlagen, die dazu dient, mit einem 
Abstandssensor eihen Seitenaufprall zu erkennen. Der 
Abstandssensor ist vorzugsweise als optischer Sensor 
ausgebildet, wobei die Sendeleistung des optischen Sensors 
durch einen EinmefJvorgang zu Betriebsbeginn und durch eine 
Regelschaltung wahrend dem Betrieb eingeregelt wird. 


(Figur 1) 





